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Z u s amme n f a s s ung 


Die Erf indung betrifft einen Obj ektgreif er fur einen 
Roboterarm in der Automat isierungstechnik . Der Obj ekt- 
greif er (1) besteht aus einem Grundkorper (3) und zu- 
mindest einem auf einer Flachseite (4) des Grundkorpers 
(3) angeordneten Greif element (2 0) mit einem Greifkopf 
(32) . In der aktiven Greif position liegt der Greifkopf 
(32) mit einer Anlageflache (33) am gegrif f enen Obj ekt 
auf, wobei die Anlageflache (33) in dieser aktiven Greif - 
position etwa in 'der Ebene der Flachseite (4) des "Grund- 
korpers (3) zuriickgezogen liegt. In einer vom Objekt (2) 
gelosten Ausgangslage liegt die Anlageflache (33) mit 
einem Abstand (x) zur Flachseite (4) des Grundkorpers, 
die in der aktiven Greif position eine Abstut zf lache fur 
das gegrif fene- Objekt (2) bildet. Damit ist ein sicherer 
Halt des Objekt.es (2) auch bei hohen Beschleunigungen und 
rasch auf einanderf dlgenderi Richtungswechseln ge- 
wahrleistet. 


(Fig. 1) 
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Obj ektgreif er fur die Automatisierungstechnik 

Die Erfindung betrifft einen Obj ektgreif er fur die Auto- 
matisierungstechnik, insbesondere fur einen Roboterarm 
oder dgl. nach dem Oberbegriff des Anspruchs 1. 

In der Automatisierungstechnik werden mit Obj ektgreif ern 
zu handhabende Objekte gegriffen und uber Bewegungsbahnen 
einem gewiinschten Zielort zugef iihrt . So sind in der 
Lebensmittelindustrie Obj ektgreif er bekannt, die aus zwei 
Greif elementen bestehen, welche an einer gemeinsamen 
Grundplatte festgelegt sind. Die Greif elemente sind z.B. 
Sauger, die sich nach Anlegen eines pneumatischen Unter- 
druckes auf der Oberflache eines zu greifenden Objektes 
festsaugen und dieses greif en. Das durch die beiden 
Greif elemente eines Obj ektgreif ers fixierte Objekt wird 
dann angehoben und iiber eine dreidimensionale Bewegungs- 
bahn zum Zielort bewegt . Dabei konnen abhangig von der 
Bewegungsbahn auf das gegriffene Objekt erhebliche. Be- 
schleunigungskraf te wirken, die die Gefahr eines Losens 
des Objektes vom Obj ektgreif er begrunden. Bei biege- 
schlaffen Objekten wie rohen Wursten oder dgl. konnen 
sich bei der Handhabung des Objektes Schwingungen auf- 


bauen, durch welche sich das Objekt vom Sauger lost und 
herabfallt. Daher diirfen insbesondere bei der bekannten 
Handhabung von biegeschlaf f en Objekten bestimmte Be- 
schleunigungen nicht iiberstritten werden und Richtungs- 
wechsel einer Bewegungsbahn nicht rasch aufeinander- 
folgen. Die mogliche Leistungsf ahigkeit zum Beispiel 
einer Robotersortieranlage ist dadurch eingeschrankt . 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, einen Objekt- 
greifer der gattungsgemafien Art derart weiterzubilden, 
dafi eine Fixierung des gegriffenen Objektes auch unter 
hohen Beschleunigungen und raschen Richtungswechseln ge- 
wahrleistet ist. 

Die Aufgabe wird erf indungsgemaS nach den kennzeichnenden 
Merkmalen des Anspruchs 1 gelost . 

In der Ruhelage liegen die Greifkopfe der Greif elemente 
des Objektgreifers etwa mit Abstand vor der Flachseite 
des Objektgreifers, so daS eine sichere Auflage auf dem 
zu greif enden Objekt gewahrleistet ist. Da die Greif - 
elemente in der Flachseite des Grundkorpers eingelassen 
sind, konnen.sich die Saugteller des Greif kopfes in der 
aktiven Greif position in den Grundkorper zuriickziehen, so 
da6 sie in einer aktiven Greif position etwa in der Ebene 
der Flachseite liegen. Dadurch wird das Objekt an die 
Flachseite des Grundkorpers angelegt, so daS die Flach- 
seite des Grundkorpers eine ein Widerlager bildende Ab- 
stiitzflache fur das gegriffene Objekt ist. Ein biege- 
schlaf fes Objekt wird dabei durch Anlage an der Abstutz- 
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flache ausgerichtet , d.h. , etwa parallel zur Ebene der 
Abstutzf lache ausgerichtet Dies bedeutet, dafi ein ge- 
griff enes Objekt nicht nur an zwei voneinander entfernt 
liegenden Punkten gegriffen wird, sondern auch in dem Be- 
reich zwischen den beiden Greif element en gegen Bewegungen 
abgestutzt ist . Insbesondere bei biegeschlaf f en Objekten 
wie rohen Wiirsten und dgl . ist so gewahrleistet / daS das 
Objekt selbst bei der Handhabung kaum Schwingungen auf- 
bauen kann, so daS auch bei Beschleunigungen und rasch 
auf einanderf olgenden Richtungswechseln ein sicheres 
Halten des Objektes am Obj ektgreif er gegeben ist. Dabei 
ist auch von Bedeutung, daS die Anlagef lache einen be- 
stimmten Reibwert hat/ so daS das Objekt in der Ebene. der 
Anlageflache durch Reibkrafte abgestutzt wird. 

Bevorzugt liegt der Griffkopf mit geringem radialen Spiel 
in einer Auf nahmebohrung des Grundkorpers / wobei der 
Innenmantel der Auf nahmebohrung eine Seitenstiitze fur den 
Sauger des Greif kopfes bildet . Auch bei starken 
horizontalen Beschleunigungen ist ein seitliches Aus- 
weichen des Greifkopfes relativ zum Grundkorper ver- 
mieden, wodurch einem Losen des Objektes vom Obj ekt- 
greif er entgegengewirkt ist. 

Vorteilhaft hat der Grundkorper eine quaderf ormige Raum- 
form mit inneren Ausnehmungen; wobei die Ausnehmungen zu 
zumindest einer Seitenflache und insbesondere zu einer 
Abstutzf lache des Grundkorpers of fen sind. Die Aus- 
nehmungen sind dabei groSer als die in der Flachseite 
vorgesehene Montageof fnung fur das Greif element , so daS 
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moglichst wenig Masse gegeben ist . Vorzugsweise ist der 
Grundkorper des Obj ektgreif ers 1 aus einem Kunststoff , ins- 
besondere aus POM hergestellt. 

Weitere Merkmale der Erfindung ergeben sich aus den 
weiteren Anspruchen, der Beschreibung und der Zeichnung, 
in der ein nachf olgendes im Einzelnen beschriebenes Aus- 
fiihrungsbeispiel die Erfindung dargestellt ist. Es 

z si gen : 

Fig. 1 eine perspektivische Ansicht eines erfindungs- 
gemaSen Ob j ektgreif ers mit schematisch an- 
gedeutetem Objekt, 

Fig. 2 in perspekt ivischer Darstellung eine 

Explosionsdarstellung des Obj ektgreif ers nach ' 
' Fig. 1, 

Fig. 3 eine perspektivische Ansicht des Grundkorpers 
des Obj ektgreif ers nach Fig. 1 von unten, 

Fig. 4 eine perspektivische Ansicht auf den Grund- 
korper nach Fig. 3 von der Seite 7 

Fig. 5 einen Schnitt durch den Grundkorper nach Fig. 4 
langs der Linie V-V in Fig. 4. 

Der in Fig. 1 dargestellte Obj ektgreif er 1 ist ins- 
besondere in der Automatisierungstechnik eingesetzt, so 
zum Beispiel an einem Robot e rarm zum Greifen von Objekten 


T:VNeuanme1dung\4 1 972-b.doc 


2. Die Objekte 2 konnen Objekte jeglicher Art sein, im 
gezeigten Ausf uhrungsbei spiel sind es insbesondere biege- 
schlaffe Objekte, wie sie in der Lebensmittelindustrie 
vorkommen. Derartige biegeschlaf f e Objekte konnen zum 
Beispiel Wiirste oder dgl . sein. 
' [ . > 

Der Objektgreifer 1 besteht aus einem Grundkorper 3, der 
im Ausf uhrungsbeispiel eine im wesentlichen quaderf ormige 
Gestalt hat. Der Grundkorper 3 weist eine untere Flach- 
seite 4, eine obere Flachseite 5 sowie lange Schmalseiten 
6 und kurze Schmalseiten 7 auf . Wie auch den Einzel- 
darstellungen' des Grundkorpers nach den Fig. 3 bis 5 zu 
entnehmen, hat der Grundkorper innere Ausnehmungen 8 und 
9, wobei die Ausnehmung 9 eine zentrale Ausnehmung 
bildet, die in Langsrichtung des Grundkorpers 3 in dessen 
Mitte angeordnet ist. Die zentrale Ausnehmung 9 ..ist 
ferner zu den langen Schmalseiten 6 of fen ausgebildet, 
wobei die Ausnehmung 9 uber die gesamte Breite des Grund- 
korpers 3 mit einem gleichen Querschnitt ausgebildet ist, 
der dem Querschnitt der schmalseit igen Offnungen 10 ent- 
spricht . . ) 

Endseitig des Grundkorpers 3 liegen der zentralen Aus- 
nehmung 9 benachbart endseitige Ausnehmungen 8, die, wie 
insbesondere Fig. 5 zeigt, ebenfalls zu den langen 
Schmalseiten 6 of fen sind. Die Offnungen 11 in der langen 
Schmalseite 6 entsprechen oval gerundeten Rechtecken; der 
Querschnitt der Offnungen 11 entspricht dem jeweiligen 
Querschnitt der Ausnehmungen 8. 
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Die Boden der Ausnehmungen 8 und 9 bilden eine gemeinsame . 
Abstiitzplatte 12, deren Abstutzf lache 13 der Flachseite 4 
des Grundkorpers 3 entspricht : Oberhalb der Ausnehmungen 
8 und 9 ist im Grundkorper 3 ein in Langsrichtung des 
Grundkorpers 3 verlaufender Betriebsmittelkanal 14 vor- 
gesehen, der eine Zentralbohrung 15 orthogonal kreuzt .. 
Die Zentralbohrung 15 ist von. der oberen Flachseite 5 
ausgehend in den Grundkorper 3 eingebracht und mundet in 
der zentralen Ausnehmung 9. Der Zentralbohrung 15 ge- 
genuberliegend ist in dem Boden der Ausnehmung 9 eine 
zentrale Montageof fnung 16 vorgesehen, deren Durchmesser 
groSer als der Durchmesser der Zentralbohrung 15 ist. 

Von der unteren Flachseite' 4 aus, die die Abstutzf lache 
13 bildet, sind in den Grundkorper 3 Auf nahmebohrungen 17 
fur Greifelemente 20 eingebracht. Die Auf nahmebohrungen 
liegen zur Ausnehmung 8 auSermittig sowie zur zentralen 
Ausnehmung 9 seitlich versetzt und enden in einer Ver- 
bindungsbohrung 18, die in den Betriebsmittelkanal 14 
mundet . 

Wie Fig. 2 zeigt, wird in die Zentralbohrung. 15 ein 
Adapterf lansch 21 eingesetzt, der uber einen Dichtring 22 
gegeniiber der oberen Flachseite 5 abgedichtet ist. Der 
Adapterf lansch 21 weist Querbohrungen 19 auf, die im Be- 
triebsmittelkanal 14 zu liegen kommen und eine Stromungs- 
verbindung zwischen dem Adapterf lansch 21 und dem Be- 
triebsmittelkanal 14 gewahrleisten. 
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Der Adapterf lansch 21 durchragt die Zentralbohrung 15 mit 
einem Gewindeende 23, auf welches zur Sicherung des 
Adapterf lansches 21 der Zentralbohrung 15 des Grund- 
korpers 3 eine Randel mutter 24 auf geschraubt ist. 
Zwischen der Randelmutter 24 und dem Dach der Ausnehmung 
9 ist zur Abdichtung ein weiterer Dichtring .25 - im Aus- 
■ fuhrungsbeispiel ein O-Ring - angeordnet . Der Betriebs- 
mittelkanal ist endseitig durch eingeschraubte VerschluS- 
stopfen 26 verschlossen, so daS ein iiber den Adapter- 
f lansch 21 eingebrachtes Betriebsmittel auf die Ver- 
bindungsbohrungen 18 verteilt wird. 

In jeder Verbindungsbohrung 18 einer Auf nahmebohrung 17 
in der Ausnehmung 8 ist ein Saugeradapter 27 ein- 
geschraubt, auf den ein aus elastischem Material be- 
stehender, einem Faltenbalg ahnlicher Sauger 28 auf- 
gesteckt ist. Zur Stabilisierung des Saugers 28 ist 
dieser von einem Stutzring 2 9 zumindest teilweise um- 
geben, wobei der Stutzring 29 zwischen dem Sauger 28 und 
dem Saugeradapter 27 angeordnet ist. 

Der Saugeradapter 27 hat einen Aufienring 30, der den 
maximalen AuSendurchmesser des Saugers 28 darstellt. 
Unterhalb des AuSenrings 30 liegt ein Saugteller 31, der 
den Greifkopf 32 bildet und eine Anlageflache 33 
definiert. 

Der Innendurchmesser D ± der Auf nahmebohrung 17 ist ge- 
ringfiigig grofier als der AuiSendurchmesser D a des AuSen- 
rings 30 des Saugers 28, wobei in, der montierten Lage des 
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Greif element es 2 0 in der Aufnahmebohrung 17 eine Mantel - 
flache 34 des AuSenrings. 30 dem Innenmantel 35 der Auf- 
nahmebohrung 17 mit geringem radialen Spiel gegeniiber- 
liegt. Dadurch kann der Innenmantel 35 der Aufnahme- 
bohrung 17 den Sauger 28 seitlich abstut zen, so daS ein 
durch den Sauger gegriffenes Objekt 2 auch bei Be- 
schleunigungen des Ob j ektgreif ers 1 sicher gehalten ist. 

Wie Fig. 1 zeigt, sind an dem Obj ektgreif er 1 auf der dem 
Objekt 2 zugewandten Flachseite 4 des Grundkorpers 3 zwei 
Greif element e 2 0 angeordnet, die zueinander mit Abstand 
liegen. und im Ausf iihrurigsbei spiel jeweils an einander 
entfernt liegenden Enden 4a, 4b des Grundkorpers 3 an- 
geordnet sind. Die Greif elemente 2 0 liegen in Draufsicht 
bevorzugt symmetrisch zu einer Langsmittelachse 40 des 
Grundkorpers 3 # wobei die Langsmittelachse 40 gleich- 
zeitig die Flachseiten 4 und 5 symmetrisch teilt. Es 
konneri auch mehr als zwei Greif elemente angeordnet sein, 
die auf einer gemeinsamen Geraden oder an den Eckpunkten 
beliebiger ebener Figuren (Dreieck, Rechteck/ Kreis) 
liegen konneri. 

In einer Ausgangsstellung des Obj ektgreif e'rs 1 liegen die 
Saugteller 31 der Greif kopfe 32 z.B. mit einem Abstand x 
zur Flachseite 4 des Grundkorpers 3. Die Saugteller 31 
der Greifkopfe 32 haben einen geringeren Maximaldurch- 
messer als der AuSenring 3 0 bzw. als der Innendurchmesser 
Di der Aufnahmebohrung 17. Daher konnen die Saugteller 31 
in die Auf nahmebohrungen 17 im Grundkorper 3 eintauchen, 
wodurch ein Greif element in einer aktiven Greif position 
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weitgehend zuriickgezogen in einer Auf nahmebohrung 17 
liegen kann. 

Wird an dem gemeinsamen BetriebsmittelanschluS 3 9 des 
Adapt erf lan'sches 21 ein pneumatischer Unterdruck an- 
gelegt, so steht dieser uber den Betriebsmittelkanal 14 
, gleichzeitig an den Verbindungsbohrungen 18 und damit an * 
den Saugeradaptern sowie den an den Saugeradaptern 2 7 an- 
geschlossenen Saugern 28 an. Wiird der Obj ektgreif er 1 auf 
ein Objekt 2 abgesenkt, legen sich die Saugteller 31 an 
die Oberf lache des Objektes 2 an, saugen sich fest und 
halten das Objekt 2 fest. Aufgrund. der Elastizitat . eines 
Saugers 28 wird sich dessen Falte 38 zusamm'enziehen, wo- 
durch sich die Lange y (Fig. 2) des Saugers 2 8 verkurzt. 
Hierdurch wird das Objekt 2 in Richtung auf die Flach- 
seite 4 des Grundkorpers 3 gezogen und legt sich an die 
Flachseite 4 an, die somit nicht nur eine Abstutzf lache 
fur das gegriffene Objekt 2 bildet, sondern das ge- 
griffene Objekt nach der Abstutzf lache ausrichtet . Dies 
ist insbesondere bei biegeschlaf f en Objekten von Vorteil . 
In der aktiven Greif posit ion liegen die , Anlagef lachen 33 
des Greifkopfes 32 bzw. des Saugtellers 31 etwa in der 
Ebene der Flachseite 4. Der in der Ruhestellung der 
Sauger 28 gegebene Abstand. x zwischen der Anlagef lache 33 
des Saugtellers 31 und der Flachseite 4 ist in der 
aktiven Greif posit ion etwa auf Null reduziert, so dafi das 
gegriffene Objekt 2 nicht* nur durch die Sauger 28 
gehalten ist, sondern gleichzeitig an der Flachseite 4 
des Grundkorpers 3 als* Abstutzf lache anliegt. Die Flach- 
seite 4 bildet somit ein Widerlager fur das gegriffene 
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Objekt 2, so dafi auch bei starken ' Beschleunigungen des 
Objektgreif ers in alle Raumrichtungen ein Losen des 
Objektes 2 vom Obj ektgreif er weitgehend vermieden ist. 
Insbesondere bei biegeschlaf f en Objekten wie rohen 
Wiirsten oder dgl . ist durch die zusatzliche Anlage . des 
gegriffenen Objekts 2 an der Flachseite 4 des Grund- 
korpers 3 eine Aussteifung erreicht, die ein Schwingen 
eines biegeschlaf f en Objektes 2 weitgehend unterbindet, 
Auch bei starken Beschleunigungen und Bewegungen des 
Objektgreif ers ' uber eine kurvige Bewegungsbahn ist ein 
siche rer .Halt des biegeschlaf fen Objektes gewahrleistet • 
Urn auch einen guten Halt etwa parallel zur Abstutzf lache 
zu erzielen, ist -die Flache als Reibf lache vorgesehen, 
die reibwerterhohend bearbeitet sein kann. Die wirkenden 
Reibkrafte verhindern ein Verrutschen des an der Abstutz- 
f lache anliegenden Objektes. 
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Anspriiche 

I. Gbj ektgreif er fur die Automatisierungstechriik, 

insbesondere fur einen Roboterarm oder dgl . , be- 
stehend aus einem Grundkorper (3) und zumindest 
einem auf einer Flachseite (4) des Grundkorpers 
(3) angeordneten Greif element (20)- mit einem * 
Greifkopf (32) , dessen am gegriff enen Objekt (2) 
aufliegende Anlageflache (33) in der aktiven 
Greif position gegeniiber einer vom Objekt (2) ge- 
losten Ausgangslage zuriickgezogen liegt # 
dadurch gekennzeichnet , da£ das Greif element (20) 
in der Flachseite (4) des. Grundkorpers, (3) ein- 
gelassen ist und die Anlageflache (33) des Greif- 
kopf es (32) in der aktiven Greif position etwa in 
der Ebene der Flachseite (4) liegt, wobei die 
Flachseite (4) des Grundkorpers (3) eine Abstutz- 
flache fur das . gegriff ene Objekt (2) bildet . 

2. Obj ektgreif er nach Anspruch 1, 

dadurch gekennzeichnet , dafi der Greifkopf (32) mit 
geringem radialen Spiel in einer Auf nahmebohrung 
(17)^ des Grundkorpers (3) liegt, wobei der Innen- 


mantel (35) der Auf nahmebohrung (17) eine Seiten- 
stutze fur den Greifkopf (32) bildet. 

Obj ektgreif er nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet , daS der Grundkorper (3) 
eine quaderf ormige Raumform mit inneren Aus- 
nehmungen (8, 9) hat. 

Obj ektgreif er nach Anspruch 3 , 
dadurch gekennzeichnet, dafi die inneren Aus- 
nehmungen (8, 9) zur Abstut zf lache (4) und zu- 
mindest einer seitlichen Schmalseite (6). des 
Grundkorpers (3) of fen sind. 

Obj ektgreif er nach Anspruch 3 oder 4, 

dadurch gekennzeichnet, daiS die Ausnehrhungen (8, 

9) grofier als in der Flachseite (4) vorgesehene 

Montageof fnungen (16) fur das Greif element (2 0) 

sind. 

Obj ektgreif er nach einem der Anspruche 1 bis .5, 
dadurch gekennzeichnet, dag in der Flachseite (4) 
des Grundkorpers (3) zwei oder mehrere Greif- 
elemente (20) angeordnet sind. 

Obj ektgreif er nach Anspruch 6, 

dadurch gekennzeichnet, daS die Greif elemente (20) 
mit Abstand zueinander liegen, vorzugsweise an 
einander entfernt liegenden Enden (4a, 4b) der 
Flachseite (4) angeordnet sind. 
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Objektgreif er nach einem der Anspruche 1 bis 7, ■ 
dadurch gekennzeichnet, dag das Greif element (2 0) 
ein - elastischer Sauger (28) mit einem einen Greif - 
kopf (32) bildenden Saugteller (31) ist. 

Objektgreif er nach Anspruch 8, 

dadurch gekennzeichnet , daS .der Sauger (28) ein 
pneumatischer Sauger ist. 

Objektgreif er nach einem der Anspriiche 1 bis 9, 
dadurch gekennzeichnet, daS die .Greif el emente (2 0) 
der Flachseite (4) des insbesondere aus Kunststof f 
bestehenden .Grundkorpers (3) an einem gemeinsamen 
Betriebsmittelanschlufi (39) angeschlossen sind. 
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